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Les outils de représentation symboliques
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|. Définition [ll. Degrés de liberté
Dans un mécanisme, quand une piéce est en contact avec une autre, il
y a entre ces deux pieces une liaison mécanique. La liaison entre 2 piéces se caractérise par le nombre de mobilités
que peut avoir 'une des piéces par rapport a l'autre. Ces mobilités (ou
Il. Caractéristique des contacts entre solides mouvements autorisés) sont appelés degrés de liberté .
Ces degrés de liberté correspondent aux mouvements élémentaires et
On peut distinguer 3 types de contacts entre solides sont au nombre de 6 :
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